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second chamber contains a magazine of nozzles , the nozzlesj are 
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- The nozzle is supplied from a compressor with a water pump. A fan 

driven by a motor to evacuate the nozzles and aerosols is located above 
the second chamber. A programmed controller with an input from a 
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washing and drying the piece part. (0/4) 
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: La pres^nte . InyentlQ une machine automa- 

tique pour le nettoyage de pieces, en particulier pour 1 'In- 
dustrie mecanique*. ... 

Dans ^e^oon^bregx,, domain la construction meca- 

5 nique, on dolt f aire subtr des pieces complexes, telles que 
par exeiriple des cula-s^es,, blpcs-cyllndres, vllebrequins, etc., 
notamment apres usinage .et ayant contrSlCj des operations de 
nettoyage pour ellminer des resldus d'uslnage tels que copeaux, 
-.^ limallles, hulle de ^coupe,,, et autres.- 
10 Dans les chalnes. d 'uslnage de pieces en grandes se- 

ries, on utilise dan,s „ce, (but machines automatiques qui sont 
congues pour laver et <Jegrj^JLs^ des pieces d'un type donne, 
par exeraple des, bJLo,ps-,qyA^ certain type de moteur, 

en assurant l^ur^. .t^ar^^fer^^^^ lavage 
15 et sechage., Ces, machln^^s^ pour 

pouvolr les adapte^T:^ .a ,ur^^a^^ pieces, il faut leur ap- 

porter, a condition ^gue^ ,c^el^,,sc^i^^ possible, des modifications 
mecaniques et ele.ctJC^ tr^a^, jiiijportantes, ce qui se traduit 

pour l*utlllsa^euVyjd{*une;^p,f^^^ eleves d'investis- 

20 sement et de modification et d'autre part uh manque de souples- 
se d ' adaptation* 

Si ces deux incon venients peuvent encore etre absor- 
bes dans des industries a hautes cadences de production, com- 
me des usines d * automobiles , le probleme de la rentabilite est 
25 par centre plus difficile a resoudre dans le cas d*lndustrles 
a falbles cadences ou 11 faut produire une tres grande varie* 
te de pieces, par exemple dans la fabrication des poids lourds, 
des tracteurs, des machines agricoles, etc.*. Dans de telles 
conditions, 11 faudralt disposer d^une machine de lavage pou- 
30 vant etre adaptee instantanement pour passer d'un type de pie- 
ce a un autre tout en conservant 1 ' automaticite des operations. 
Pour remedler aux deficiences des machines connues, 1 'inven- 
tion met en oeuvre des moyens de robotique. 

La machine automatiqu^ ' de nettoyag-e fie pieces selon 
35 I'inventlon comprend essentlellement s 

. un sas de lavage-sechage contenant des moyens de 
presentation des pieces a nettoyer et des moyens 
de lavage principal et sechage, 
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/un robot de lavage special et de soufflage equl- 
pe d'une tete porte-buse pouvant entrer dans et 
sortlr du sas de lavage-sechage, 

. un magasin a buses de lavage et soufflage place 
a I'exterieur dudit sas, 

. des dlspositifs assurant la fourniture des flui- 
des necessalres et I'actionneroent des differents 
oioyens precites, 

. des raoyens d •Identification de pieces servant 
a la selection d'un programme de ncttoyage, 
un systeme de commande a programmes reaglssant 
aux signaux fournis par les raoyens d' Identifi- 
cation de pieces pour executer le programme cor- 
respondant a la piece | nettoyer* 

La presente invention a egalement pour objet les ca- 
racteristiques ci-apres, considerees isolement ou selon tou- 
tes leurs combinaisons technlquement possibles : 

- le sas de lavage principal et sechage coraprend une table de 
support et presentation de pifece pouvant d'une part tourner 
autour d'uh axe vertical et d'autre part basculer autour d'. 
un axe horizontal de manlere a assurer 1' orientation de la 
piece dans toutes les directions appropr lees; 

- le sas de lavage principal et sechage comprend un chassis 
mobile verticalement et sur lequel sont disposees d'une 
part des rampes de lavage principal et d'autre part une gal- 
ne de sechage raunle de buses de soufflage d'air ; 

- la gaine de soufflage d'air est relie a un 
ventilateur d'air par 1 ' intermediaire d'un soufflet exten- 
sible j 

. le sas de lavage principal et sechage est isole d'une part 
de I'exterieur par une porte etanche ayant en outre une 
structure d' isolation phoniqiie et d 'autrepart de la chambre 
de robot par une porte-guillotinej 

- le robot de lavage special et soufflage est mont^ sur une 
embase tournante par 1' intermediaire d'une epaule et 11 com 
porte un bras principal relle par 1 ' intermediaire d»un cou- 
de a un avant-bras lul-meme relie par 1' intermediaire d'un 
Doianet a une pince de prehension de buse et 11 est en ou- 
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degres de liberte plus une fonctlon d ' actionnement de la pince 
de manlere que celle-cl pulsse etre transferee conformement 
au programme choisl entre une position de rangement d'une bu- 

5 se dans le magasin et plusieurs positions de service de ladi- 
te buse, ces operations etant repetees pour les differentes 
buses intervenant dans le programme de nettoyage d'une piece donnee; 

- les moyens d » identification de pieces impliquent des moyens 
a intervention humaine pu a intervention automatiquCi 

10 - dans le cas d'une Intervention automatique , lesdits moyens peu- 
' vent consister en un dispositif d • identification de pieces com- 
prenant : 

. un element deycpdage fixe d»un cote du support de piece 
e t d o n t 1 e CP "^.ef d e f 1 n i t 1 e programme d e nettoyage d e la 
15 p i e c e c o r r e s p p jn d a n t e , : / 

. un element d^tr.ompeur; pi &ce de I'autre cote du support 
■ de .piece, ^ ;et.::j:- ^;'.:;.-^ ^ 

. un lecteur:,der,Qpde prpduisant a sa sortie un signal d 'in- 
formation ; duv nuroero code de programme de nettoyage de 
20 la piece, qui est; transmls au systeme de commande; 

- le systeme de commande a programme comprend une memoire de 
programmes de nettoyage de pieces rellee au lecteur de code du 
dispositif d 'identifi cation de pieces et 11 commande les dif- 
ferents organes de la machine pour assurer le nettoyage de la 

25 piece introduite en execution du programme defini par le dis- 
positif d'identlficatlon et la memoire. 

- le systeme de commande a programmes de la machine est un cal- 
culateur fonctionnant de fa^on autonorae ou bien qui est relie 

a un ordinateur central de gestion d'une chatne de traitement 
30 de pieces. 

D ' autres . avantages et car acteri st iques de I'inven- 
tioh seront mis en: eyidence dans la suite de la description, 
donnee a titre d'exetrtpl^^ en reference aux des- 

slns annexes dans lesqOels' :*" ' 
35 Fig. I represente un exemple de realisation de la 

machine* de lavage deVpiece .'mecanique selon 1 ' inventi on , en ele- 
vation et en coupe.ifalte suivan ligne A-A de la figure 2, 
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Fig- 2 est une vue en plan de la machine faite a par- 
tlr du haut. 

Fig. 3 est une vue en plan de la machine falte a 
partif de la ligne de coupe horizontale C-C de la figure 1. 

5 Fig. 4 est une vue en coupe verticale falte suivant 

la ligne B-B de la figure 1. 

Sur les figures 1 a 4, on a represente un exemple de 
realisation d'une machine de nettoyage de pieces mecaniques 
conforme a I'invention. Cette machine delimitee par un ca- 

10 renage 1 d'isolation acoustique comprend les composants es- 
sentiels suivants, qui seront decrits de fagpn plus detail- 
lee dans la suite : 

- une chambre ou sas 2 dans laquelle les pieces 5". sent sou- 
mlses a des operations de pre-lavage, de lavage et de se- 

15 chage et qui contient une table 9 de support et d»orienta- 

tion de piece et un dispositif de pre-lavage et sechage. 

- un robot de lavage et soufflage 1*, qui est place dans une 
chambre annexe 23 et qui peut prendre dans un magasin 25 
une buse ou injecteur de lavage ou soufflage approprie pour 

20 I'amener a chaque fols dans la position correcte pour 1 'ex- 

ecution de I'operation definie par le programme correspon- 
dant de nettoyage, 

- un systeme d'identlfication de piece cooperant avec 

un programmateur 50 de coramande operationnelle des diffe- 

25 rents elements de la machine. 

Les pieces 5 arrivent sur un transporteur, schema- 
tise en T sur la figure 1 et qui peut etre par exemple un cha 
riot filoguide. En fait les pieces 5, telles que par exemple 
une culasse, un bloc-cylindres, sont bridees chacune sur une 

30 palette ^h, car elles sont deplacees dans les differentes ma- 
chines d'usinage dans cette condition, les palettes ayant. 
pour fonction d' assurer le centrage de la piece et une bonne 
repartition de la charge. A titre d'indication, dans I'exem- 
ple considere, la machine peut traiter des pieces ayant des 

35 dimensions maximales de 500 x 500 x 500 mm et un poids maxi- 
mal de 100 kg, les palettes ayant les dimensions suivantes 
L = 1 = 800 mm, h = 150 mm, le poids etant de I'ordre de 
500 kg. 
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Les palettes sont equipees d'un cote comme indi- 
que sur la figure 2, d'un element 51 permettant leur iden- 
tification par codagcy le cote oppose etant pourvu d'un e- 
lement detrompeur non visible^ pour la commande des ope- 
5 rations dans la machine selon I'invention. 

Pour assurer 1 ' alimentation de la machine de net- 
toyage, 11 est prevu dans I'exemple considere une table 
d'accostagei designee dans son ensemble par 3 et comportant 
un corps central 8 dans lequel est montee a rotation une tou- 
10 relle 7 portant deux bras telescopiques dont un est desi- 

gne pa,r 6f les deux bras etant places dans des positions es- 
pacees de 180®. Apres avoir regu un ensemble piece-palette 
^,5 en. provenance du transporteur T, la tourelle 7 de la 
table d'accostage 3 est tournee de 180** de maniere a presen- 

15 ter cet ensemble dans la position definie par At', 5' et le 

^ \ falre 

bras telescopique 6 est alors deploye de maniere a/passer 
ledit ensemble sur lai table tournante-basculante 9 placee 
dans la chambre 2 ou sas de lavage principal et sechage de 
la machine. 

20 Ce mouvement de transfert s'effectue apres I'ouver- 

ture d'une porte a guillotine 12 qui a pour fonction d' assu- 
rer I'isolation etanche et egalement I'isolation phonique du 
sas 2 par rapport a I'exterieur. 

Comme le montrent les figures 3 et 4, la table 9, 

25 destinee a supporter 1 'ensemble piece-palette dans le sas de 
lavage-sechage» est montee de fagon a pouvoir plvoter d'une 
part autour d'un axe vertical, comme indique par la fleche 

sous i'lmpulsion d'une couronne dentee, schematisee en 10 
et actionnee par un plgnon 11 et d'autre part autour d'un axe 

30 horizontal, comme indique schematiquemen t par la fleche Hj^. 
Le moteur d ' entratnement autour de I'axe vertical a ete 
designe par 43 et le moteur d * entralnement autour de I'axe 
horizontal a ete designe par 44. Dans les conditions d'hu- 
midite ou travaille la machine, ces moteurs sont constitues 

35 par des verins hydrauliques* 

Dans le sas, de lavage- sechage 2, il est prevu a la 
partie superieure un chassis 26 en forme de cloche portant 
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des rampes de lavage Indiquees schemat Iquement en 27 et des 
buses de sechage indiquees schema tliquement en 29, Les buses 
de sechage assurent la sortie d'air chaud a partlr d'une 
gaine 28 solldalre du chassis 26 et rellee par 1 ' intermedial- 

5 re d'un soufflet 32 et d'un conduit 31 a un ventilateur d'- 
air chaud 30. Le chassis 26 est relie a sa partie superieu- 
re a une tlge ^t? d'un verin ^^6 assurant son mouvement verti- 
cal dans le sas. En haut de celui-ci, il est prevu un venti- 
lateur 34, entralne par un moteur 3*tA, pour evacuer les 

10 buees et/ou aerosols. 

A I'oppose de la porte-guillotine d'entree 12, il 
est prevu une ouverture 13A, pouvant etre fermee par une 
porte-guillotlne 13 et destinee a permettre le passage du 
robot l^t installe dans une chambre adjacente, designee par 

15 23 sur la figure 1. II est a noter que I'agencement precite 
desdites portes n'est pas limitatlf de la presente inven- 
tion . 

Ce robot est fixe par son epaule 15 sur un support 
22 pouvant executor une rotation partlelle, par exemple de 

20 + f^5^9 par rapport a un plan vertical passant par les axes 
de la table d« accostage de la table tournante-b-asculante 
et du robot. Ce robet 1*^ comporte un bras principal 16, un 
coude 17, un avant-bras 18, un poignet 19 et une pince 20 
destinee a prendre et supporter une buse 21. II est action- 

25 ne par un ensemble de verins et autres meeanismes appropries, 
dont deux sont schematises en X6A, 16B, de fagon a prendre 
une buse appropriee dans le magasin 25 et a la transferer a 
I'aide de la pince 20 dans plusieurs positions appropriees, 
dont on a donne deux exemples sur la figure 1 en 21' et 21"; 

30 toutes les positions que doivent prendre les buses de lava- 
ge et de soufflage deplacees par le robot sont deflnies, pour 
une piece donn^e, par un programme operationnel correspondant , 
comme cela sera precise dans la suite. Le systeme de manoeu- 
vre du robot permet d'obtenir cinq degres de llberte plus une 

35 fonction d < actionnement de la pince : ainsl dans un exemple 
de realisation de I'invention, le robot peut executer les 
mouvements suivants : 
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- rotation de I 'embase tournante de + 45°| 

- debattement de I'epaule d'environ 80*>, 

- debattement du coude d'envlron 50°, 

- double articulation du polgnee permettant d'obtenlr un- 
5 debattement de ^ 135** dans un plan et + 135*> dans un 

plan perpendlculalre, et 

- mouvements de pince permettant la prehension et l»o- 
rlentation appropriee de dlfferents types de buses ou 
Injecteurs de lavage ou soufflage. 

. - Alnsijdans les zones a laver d'une piece de 500 x 

500 mm, I'extremlte de la buse peut atteindre tous les trous places dans 
ce volume avec une distance maxlmale d'espacement de + 2cm, I'axe du trou 
etl'axe de 1 'Injecteur presentant un certain decalage qui est fonction des 
conditions exlstantes et qui est pris en consideration dans le programme 
15 de nettoyage,l'axe du trou et celui de la buse etant en coincidence, II est 
a noter que,lorsqu'il exlste des zones inaccessibles par la pince du ro- 
bot, on prevoit alors dans le programme une rotation de la piece a I'aide 
de la table 9 de fa^on a amener les parties a tralter dans la position cor- 
recte. 

20 Le robot doit remplir une double fonction, a savoir 

alternativement un lavage , generalement avec un melange d'eau et 
d'une lesslve appropriee, et un soufflage avec de I'air comprime, 
les tuyauteries d • alimentation en fluides,non visibles sur les 
figures, etant disposees le long des bras sans exercer aucune in- 

25 fluence per turbat rice sur la precision de positionnement de la 
buse, qui peut etre de I'ordre de jf 1 mm. 

L 'utilisation de buses amovibles permet une adap- 
tation aux Imperatif s de formes et dimensions des cavites a 
tralter . A cet egard, 11 est a noter que dans I'exemple considere, 11 est 

30 prevu un magasin 25 pour le rangement des buses mais qu'un tel agencement 
n'a aucun effet limitatlf sur la portee de 1 'invention. En effet, dans cer- 
tains cas,par exemple pour des pieces comportant des trous identiques,il 
est possible de faire travailler le robot sans intervention d'un magasin 
a buses* 

^5 En outre, dans l*exemple considere, 11 est prevu un groupe com- 

presseur 33 poiir assurer 1* alimentation independante du robot, un groupe de 
pompage d'eau de lavage 37 pour le robot, un groupe de ventilation 35, en- 
tralne par un moteur 35A,pour evacuer les buses et/ou aerosols de la cham- 
bre de robot 23*11 est egalement prevu en 24 une porte de vislte de la cham- 
bre de robot 23. 
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En outre, la machine comporte un systeme de filtration 
de I'eau de lavage qui contlent des dechets tels que copeaux et limail- 
le. Ce systeme a ete represente schematlquement en 36 sur la figure ^» 
11 comprend une bande sans f in forraee par exemple d'une toile de "Nylon" 

5 et au travers de laquelle I'eau est aspiree avant d'etre refbulee en di- 
rection des buses. Quand la zone de filtrage est colmatee, on mesure une 
depression dans le filtre 38, ce qui commande une mise en equilibre des 
pressions par un reservoir d'eau propre et I'avance de la bande d'un e- 
chelon. Une partie propre de 1' element filtrant arrive dans la zone de 

10 filtration pendant que 1* autre partie arrive dans la zone de decolmatage- 
Le decolmatage est effectue automatiquement a I'aide d'air comprime. Les 
copeaux et limailles sont chasses et canalises par 1 ' intermediaire d'une 
goulotte Jusque dans un bac collecteur de copeaux. Sur la figure on a 
designe par 39 la bande de filtrage, par 40 le moteur d' entrain ement et 

15 par i^l la partie inferieure collectrice du sas de lavage 2. 

La coramande des diff erents coraposants de la machi- 
ne decrlte ci-dessus est assuree par un systeme approprie cora- 
prenant comme composants essentiels des moyens d • identification 
de pieces cooperant avec un dispositif de commande a program- 

20 mes. Ces moyens d ' identification peuvent etre varies. On peut 
par exemple falre appel a des moyens a intervention humaine ou 
bien a des moyens a Intervention automatlque. Dans ce dernier 
cas, on peut utlliser le dispositif qui va etre decrit dans la 
suite. 

25 Ce dispositif d» identification de pieces a pour 

fonction de detector le code de la piece qui est portee par 
la palette. A cet effet, il est prevu un lecteur de code, 
designe par 49 sur la figure 2, qui effectue la lecture de^ 
1* element porteur de code 51 sur la palette de la piece pre- 

30 te a etre transferee de la table d'accostage dans le sas 
de lavage et qui transmet ce code a un calculateur de com-^ 
mande 50 de maniere que celui-ci extraie d'une meraolre le ' 
programme approprie correspondant a la piece et commande 
1' execution de ce programme par les dlffereats coraposants 

35 de la machine, comme indique schematlquement par les liai- 
sons 50 a 50 . Enfin on precisera le processus de comman- 
an 
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de lors de la description des conditions de fonctionne- 
raent de la machine, qui va maintenant etre falte» 

Oii va partir du moment ou le lecteur de code A9 
a transmls au calculateur de commande 50 le code de la pie- 
ce prete a etre introduite dans le sas de lavage-sechage 
2, ce calculateur ayant extralt de sa memoire le programme 
correspondant qui commande alors le deroulement des opera- 
tions sulvantes : 

- bridage de la palette porte-plece sur la table 

- fermeture de la porte-guillotine 12 d'entree de 
sas, 

- rotation de la table 9, 

- descente de la cloche 26 et execution du cycle 
de pre-lavage de la piece, 

- a la fin de ce cycle, ouverture de la porte-guil- 
lotine. 13 de passage de robot, 

- execution des operations par le robot, comprenant 
un cycle de lavage suivi par un cycle de souffla- 

ge, 

- ensuite retrait du robot, fermeture de la porte- 
guillotine 13, 

- ensuite execution du cycle de sechage avec des- 
cente de la gaine de sechage, mouvement de balaya- 
ge vertical de cette gaine et mouvement de rota- 
tion de la table porte-piece, 

- enfin uh dechargement de la piece par l"interme- 
diaire des bras telescopiques de la table d*accos- 
tage et evacuation par le transporteur T. 

II est a noter qu»il peut intervenir dans I'en- 
semble de ce processus, apres les operations de lavage, 
des etapes d'egouttage faisant intervenir un pivotement de 
la table porte-piece autour de I'axe horizontal HI pour fa- 
ciliter I'ejection de liquide hors de cavites de la piece. 

On va maintenant decrire de fa^on plus precise le 
cycle de f onctiohnement du robot. Initialeroent on peut fai- 
re correspondre la position de retrait du robot avec la po- 
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sition Inltiale; le depart du cycle de robot correspond a 
la fin de montee de la porte-gulllotlne 13 separant la cham- 
bre de robot 23 du sas de lavage-sechage 2. 

La piece se trouvant dans une position bien definie 
par le programme, le robot effectue son cycle en correspon- 
dance au programme extrait de la memoire du calculateur. 
Ce cycle comprend les phases suivantes : 

- prise d'une buse dans le magasin 25; 

- mise en position dela buse suivant les trois 
axes X, y, z et orientation suivant les coor- 
donnees angulalres puis arret en position de la- 
vages; 

- - deplacement de la tetc de robot avec recul even- 
tuel en un ou plusieurs points Intermediaires 
pour eviter les parties saillantes de piece? 

- mise en position en un autre point, pour les 
trous d'une ou. plusieurs faces accessibles sans 
changement de position de la piece et pour des 
trous de la meme gamrae de diaraetres; 

- ret our de la tete au magasin de buses; 

- desserrage de la plnce et depose de la buse; 

- deplacement de la tete pour acceder a une autre 
buse de lavage d'une nouvelle serie de trous; 

- ensuite eventuellement nouveaux changements de 
buse et lavage de nouvelles series de trous; 

- eventuellement rotation de la table porte-piece 
9 pour presentation d«une nouvelle zone a laver 
apres retour du robot dans la position initiale; 

- remise en position pour lavage de nouvelles se- 
ries de trous, avec d'eventuels changements de 
buses; 

- en fin de cycle de lavage du robot, apres re- 
trait de celui-ci, raise en rotation des bascu- 
lementsde la table pour vider les differentes 
cavites de la piece; 

- apres remise en position horizontale de la table 
execution d'un cycle de soufflage, faisant inter 
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venlr des phases d¥ posltlonnement et de^charT- 
gement de buses pouvant etre identiques a cel- 
les des cycles de lavage; 
- en fin de cycle de robot, celui-ci/ retire et 
commande la fermeture de la porte-guillotine 

13..:,-. . . 

La machine peut operer de fa5on independante a- 
vec un calculateur autonome 50 qui commande les differen- 
tes operations de ses composants ou bien ce calculateur 
peut etre relie a un ordinateur central '^8 de gestion -d'u- 
ne ligne d'usinage de pieces dans laquelle intervient la ma 
chine comme Indique sur la figure 2. De toutes manieres,^ le 
processus de commande est semblable et consiste, apres iden 
tification d'un type de piece, a executer le programme de 
conditionnement correspondan t a cette piece. • 

On voit par consequent que la machine selon I'in- 
vention, equipee de son robot, acquiert une souplesse lui 
permettant d'accepter une infinite de pieces differentes 
pouvant meme evoluer dans le temps, 

A cet avantage essentiel sont associes les avan- 
tages secondaires suivants : 

- la commande inforraatisee permet a la machine 
d'etablir son propre diagnostic; 

- la machine peut etre parfaitement integree 
a une installation geree par ordinateur; 

- il est possible d ' ef f ectuer la preparation 

et la mise au point de pieces prototype et de 

pre-serie de tous modeles. 
Bien entendu I'invention n'e.st pas limitee aux 
exemples de realisation ci-dessus decrits et representes, 
a partir desquels on pourra prevoir d'autres modes et d'au- 
tres formes de realisation, sans pour cela sortir du ca- 
dre de 1 • invention . . 
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REVENDICATIONS 
1. Machine automatique pour le nettoyage de pie- 
ces caracterisee en ce qu'elle comprend : 

. un sas de layage-sechage (2) contenant des moyens 
(9) de support et presentation des pieces a nettoyer (5) et 
des moyens de lavage principal et s6chage {26, 27, 28, 29), 

. un robot de lavage special et soufflage (1*) e- 
quipe d'une tete porte-buse (20) pouvant entrer dans et sor- 
tir du sas de lavage-sech age (2), 

. un oiagasin a buses (25) de lavage et soufflage 
place a I'exterleur dudit sas, 

. des dispositifs ( 30, 33, 3*. 35, 36, 37, *2, 
« **) assurant la fourniture et 1- Evacuation des fluides 
necessalres et 1 ■ actionnement des differents moyens preci- 

tes, % / f 

.des moyens d-identificationde pieces {*9) ser- 

vant a selectionner un programme de nettoyage, et 

un systerae de commande a programmes ( 50) reagis- 
sant aux signaux fournls par des moyens d- Identification 
de pifece pour executer le programme correspondant a la pie- 
ce a nettoyer. , , 

2. Machine selon la revendlcation 1, caracterisee 
en ce que le sas (2) de lavage principal et sechage comprend 
une table (9) de support et presentation de pieces, pouvant 
d'une part tourner autour d'un axe vertical et d'autre part 
basculer autour d'un axe horizontal de maniere a assurer 
l-orlentation de la plfece (5) dans toutes les directions ap- 

propriees. • t -> 

3. Machine selon I'une des revendioatlons 1 et Z . 
caracterisee en ce que le sas (2) de lavage principal et se- 
chage comprend un chSssis (26) mobile verttcalement , sur le- 
quel sont disposees d'une part des rampes de lavage princi- 
pal (27) et d'autre part une gaine de s6chage (28) munie de 
buses de soufflage d'air (29). 

^^ Machine selon I'une quelconque des revendica- 
tions 1 a 3. caracterisee en ce que la gaine de soufflage 
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d»alr (28) est rellee a un ventilateur d'air (30) par l»in- 
termedlaire d'un soufflet extensible (32). 

5. Machine selon I'une quelconque des revendlca- 
tlons, 1 a . caracterisee en ce quel le sas (2) de lavage 

5 * principal et sechage est Isole d'une part de I'exterieur par 
une porte etanche (12) ayant en outre une structure d* Isola- 
tion phonlque et d'autre part de la chambre de robot (23) par 
une porteTgulllotine ou autre (13). 

6. Machine selon I'une quelconque des revendica- 
10 tlons 1 a 5, (caracterlsee en ce que le robot de lavage spe- 
cial et soufflage (14) est monte sur une embase tournante 
(22), en ce qu'll comporte un bras principal (16) relie par 
1 ' Intermedlaire d|un coude (17) a un avant-bras (18) lul-me- 
me relie par 1 ' intermedlaire d'un poignet (19) a une pince 

15 (20) de prehension de buse (21) et en ce qu'il est en outre 
equipe de verins et autres mecanismes (16Ayl6B)y lul confe- 
rant cinq degres de liberie plus une fonction d' actionnement 
de la pince de maniere que celle-ci (21) puisse etre transfe* 
^ ree conformement au programme choisi, entre une position de 

20 rangement d'une buse dans le magasin et plusieurs positions 
de service (21', 21") de ladite buse, ces operations etant 
repetees pour les diff erentes buses intervenant dans le pro- 
gramme de nettoyage d'une piece donnee. 

7« Machine selon I'uhe quelconque des revendica- 
25 tions 1 a caracterisee en ce que les moyens d • identification 
de pieces Impliquent une intervention humaine ou une interven- 
tion automatique, 

8. Machine selon I'une quelconque des revendica- 
tions 1 a 7, caracterisee en ce que dans le cas de moyens d'l- 
30 dentificationde pieces a Intervention automatique, il est 
prevu un dispositif comprenant s 

. un element de codage (51) fixe d'un cote du sup- 
port (*t) de la piece (5) et dont le code definit le program- 
me de nettoyage de la piece correspondante , 
35 . un element detrompeur place de 1' autre cote du 

support de piece, et 

• un lecteur de code (49) produisant a sa sortie 
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un signal d ' Information du numero code de programme de net- 
toyage de la piece, qui est transmis au systerae de commande 
(50). 

9. Machine selon I'une quelconque des revendi- 
cations 1 a 8, caracterlsee en ce que le systeme (50) de 
commande a programmes comprend une raeinoire de programmes 
de nettoyage de pieces, reliee au Xecteur de code (49) du 
dispositif d»identlf icatlon de pieces et en ce qu'il com- 
mande les differents organes de la machine pour assurer 

le nettoyage de la piece introduite en execution du program 
me definl par le dispositif d ' identification et la memolre. 

10. Machine selon I'une quelconque des revendi- 
cations 1 a 9, caracterlsee en ce que son systeme de com- 
mande a programmes est un calculateur (50) fonctionnant de 
fa^on autonome ou bien qui est relle a un ordinateur centra 
de gestion d'une chalne de traitement de pieces. 
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FIG.3 
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FIG. 4 


